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Sheet transport system for a rotary printing press 

The present invention relates to a sheet transport system for a rotary printing press having 
rails arranged on both sides of a sheet transport path, driven grippers being guided on these 
rails for pulling a sheet to be transported in the direction of transport. 

DE 4 302 125 A 1 discloses a sheet transport system where sheet grippers grip the side edges 
of a pre-printed sheet at a rear sheet section as viewed in the direction of transport. These 
lateral grippers are used in cooperation with grippers that are configured on a gripper bar and 
hold the front sheet edge as viewed in the direction of transport, to prevent the sheet from 
fluttering and thus from colliding with parts of the printing press, thereby avoiding any 
blurring of the ink that has been freshly printed on the sheet. These lateral sheet grippers do 
not have any driving function. Rather, they exert a force on the sheet opposite to the feed 
direction to ensure that the sheet is held tautly. 

Since the intended use of the lateral sheet grippers of this known transport system is to protect 
printed sheets, there is no reason to consider using them in a sheet transport system at any 
location other than behind the printing unit as viewed in the direction of transport. 

DE-OS 2 501 963 discloses another sheet transport system for a rotary press having rails 
arranged on both sides of a sheet transport path. The rails have a cross bar mounted thereon, 
which in turn has grippers mounted thereon for gripping a front edge, as viewed in the 
direction of transport, of a sheet to be printed. With the aid of the gripper mounted thereon, 
this cross bar pulls a sheet to be printed through a nip between an impression cylinder and a 
blanket cylinder. On their peripheral surface, both cylinders have a channel-type segment, 
which is sized to accommodate the cross bar, including the grippers mounted thereon, as it 
moves through the nip. 

In the case of this known transport system, precise synchronization of the motion of the 
cylinders and cross bar is extremely important. A synchronization error can cause the cross 
bar and cylinder to collide in a position of the cylinder where the cross bar is not able to mate 
or fully mate with the cannels. The result is that the cross bar becomes jammed, which can 
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lead to considerable damage to the cross bar and cylinders, and possibly to their mount 
fixtures and driving devices as well. 

One cannot obviate the danger of such collisions safely enough simply by electronically 
synchronizing the motion of the transport system and of the cylinders. Satisfactory 
operational reliability can only be achieved by a mechanical forced coupling of the parts that 
dip into one another, for example with the aid of gearing and/or by using a main shaft. 

A further drawback of transporting sheets using a cross bar that dips into the gap between the 
blanket cylinder and the impression cylinder is that the rotation of the cylinders excites 
vibrations in the printing press. When ink is transferred onto a sheet to be printed, the blanket 
cylinder and impression cylinder are pressed against each other; when the gaps mutually 
oppose each other, no pressure occurs. The result is a dynamic excitation of vibrations in the 
printing press. Since the natural frequencies of printing presses are often near their maximum 
rotational speeds, it is precisely this intense vibrational excitation that limits any further 
increase in productivity. 

An additional consequence oft his vibrational excitation is that the contact pressures between 
the impression cylinder and blanket cylinder are limited. This, in turn, limits the use of 
stamping dies, for example. 

An object of the present invention is to provide a sheet transport system for a printing press 
that can be run with a high level of operational reliability, at high pressures and high speeds. 
This is achieved by a sheet transport system having rails which are arranged on both sides of a 
sheet transport path and in which driven grippers are guided for pulling a sheet to be 
transported in the direction of transport as known from DE-OS 2501693, in that the grippers 
engage with side edges of the sheet near its front end as viewed in the direction of transport. 
This measure completely eliminates the need for a cross bar and for grippers mounted thereon 
for pulling the sheet at its front edge. The result, of course, is that the danger of collision 
between the cross bar and the cylinders is eliminated. 
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At the same time, the gaps on the blanket cylinders and printing cylinders can be completely 
eliminated or reduced to the extent that it is essential for securing the blanket or the printing 
plate to these cylinders. In any case, reducing the gaps lessens vibrational excitation, thereby 
permitting higher rotational speeds and enhancing productivity for the printing press. 

A sheet transport system of this kind can run continuously between a feeder and a delivery 
device of the rotary press. The need is eliminated for transferring a sheet to be printed 
between various gripper devices while the sheet is transported through the press. 
Consequently, even print positioning errors resulting from errors when transferring the sheet 
among various gripper devices are eliminated. 

Since there is no longer a danger of the grippers and cylinders of the printing press colliding, 
all that is needed to synchronize the motion of the grippers with that of the cylinders is an 
electronic control circuit. 

Since the cross bar for coupling grippers holding a same sheet is eliminated, the control 
circuit can also be effectively used to synchronize these grippers. Another gripper pair can be 
guided on the rails to grip a trailing sheet end. This gripper pair is preferably braked in order 
to keep the held sheet securely taut. 

The grippers of the sheet transport system preferably each have two clamping jaws, magnets 
being configured at opposite ends of the rails as viewed in the direction of transport to open 
the clamping jaws by magnetic force, enabling them to clamp a sheet to be printed at a pick- 
up device and release it again at a delivery device. The clamping jaws can be pressed together 
in simple fashion by a spring element. 

To facilitate pick-up and release of the sheets, it is expedient for the rails to diverge at their 
ends transversely to the feed direction, in the plane of the transported sheet. 

Other features and advantages of the present invention are derived from the following 
description of exemplary embodiments, reference being made to the figures, in which: 
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Figure 1 shows a substantially schematized section through a portion of a printing press 
having a sheet transport system in accordance with the present invention; 

Figure 2 shows a plan view of the transport system having a sheet guided between two 
grippers; 

Figure 3 shows a side view of a gripper in a first embodiment; 

Figure 4 shows a schematic plan view of the feeder area of a printing press having a sheet - 
transport system in accordance with the present invention; 

Figure 5 shows a section through the feeder of Figure 4, along line V-V; 

Figure 6 shows a detail of the feeder of Figure 4 in a section along line VI- VI; and 

Figure 7 shows a side view of a gripper in accordance with a second variant. 

In the printing unit of a rotary sheet-fed printing press schematically shown in Figure 1 , 
cylinders 50, 51 represent a printing cylinder and a blanket cylinder, respectively, between 
which a sheet to be printed is guided. A sheet transport system 1 includes two guide rails 6a, 
6b, disposed one behind the other, normal to the drawing plane, in which driving elements 10 
constructed of individual chain links of magnetizable material are guided and driven by drive 
stations 8 configured above and below guide rails 6a, 6b. Drive stations 8 each include 
electromagnetic coils, which are selectively excited by a control circuit 30 to regulate the 
forward motion of individual driving elements 10 in each rail 6a, 6b. 

Figure 2 is a detailed illustration of the sheet transport system. It corresponds to a partial 
section through the upper of the two cylinders 50 along line II-II in Figure 1 and, respectively, 
to a plan view of lower cylinder 51, including a sheet 2 guided over it. 
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Sheet transport system 1 includes two guide rails 6a, 6b, which extend in the figure to the 
right and left of cylinders 50, 51. Components in the two guide rails are differentiated in the 
following by the letters a and b, depending on whether they belong to the right or left rail. 

Guided, respectively, in rail 6a and 6b, depicted in section, are driving elements 10a and 10b, 
which comprise a plurality of chain links 12a, 12b articulated by joints 24a, 24b that are 
rotatable about an axis normal to the drawing plane. The length of driving elements 10a, 10b 
is selected so that each driving element is always subject to the magnetic force of at least one 
of drive stations 8a, 8b arranged at uniform distances on the rails. One of chain links 12a, 12b 
of each drive element supports a gripper 20a, 20b, which, through a longitudinal slot 7 (see 
Figure 5) of guide rail 6a and 6b, respectively, meshes with the space between the two rails. 
Grippers 20a, 20b hold sheet 2 in each case on a longitudinal edge near its front transverse 
edge, viewed in the direction of transport. The width of sheet 2 is slightly greater than the 
active width of the cylinders 50, 5 1, and grippers 20a, 20b hold sheet 2 on an area of the sheet 
that extends beyond the width of the cylinders 50,51. In the event that an error occurs in the 
electronic synchronization of the movements of drive elements 10a, 10b and of cylinders 50, 
51 by control unit 30, at most, this can result in an incorrect position of the image to be 
printed by the cylinders onto sheet 2 but not in any danger whatsoever of damage. No 
provision is made for a mechanical coupling of grippers 20a, 20b, as provided, for instance, 
by the cross bar known from DE 2 501 963. The synchronization of the motion of drive 
elements 10a, 10b required to evenly guide sheet 2 is achieved in that control circuit 30 drives 
each of the mutually opposing drive stations 8a and 8b, respectively, of the two rails in the 
same way. Here as well, the need is eliminated for a mechanical forced coupling of the two 
grippers 20a, 20b, without this leading to a loss of operational reliability of the transport 
system, i.e. of a printing press equipped with the transport system. This is due to the fact that 
in the case of the transport system according to the present invention, any lack of 
synchronization in the movement of two grippers holding a same sheet can cause the sheet to 
be transported to tear, not, however, to a canting of the transport system and, thus, also not to 
mechanical damage to the transport system or other parts of the printing press. 

Figure 3 depicts a view of gripper 20b of Figure 2, viewed from the direction of arrow III in 
Figure 2. The gripper is designed as a type of clamp, having two jaws 21, 22 articulated at a 


Dr 

13.09.04 


6 


A4040 


joint 25 and, at their mutually facing inner sides, bearing retaining members 23, whose 
material contacts the material of the sheet with a high coefficient of friction. In the normal 
transport state of the gripper shown in the figure, a tension spring 26 keeps the two jaws 21, 
22 pressed against one another. An arm 27 is used to secure the gripper in one of links 12a, 
12b of drive element 10. Upper jaw 21 of the gripper that is able to swing via joint 25 toward 
arm 27 is at least partially made of a magnetic, preferably soft magnetic material, as are chain 
links 12a, 12b. 

Figure 4 shows a plan view of a feeder region of the sheet transport system according to the 
present invention. The same feeder region is illustrated in section in Figure 5 along line V-V 
of Figure 4. A sheet pile 40 is arranged at the pick-up edge of a feeding table 41 and kept at a 
level where top-most sheet 2 of the pile can be slid by a separating device (not shown) onto 
feeding table 41 into the position shown in Figures 4 and 5. 

Guide rails 6a, 6b each form a closed circuit in which grippers 20a, 20b revolve in pairs, 
synchronously, in the direction of arrows 42. The circuit includes an intake section 4a, 4b in 
the vicinity of the pick-up edge of feeding table 41, in which rails 6a, 6b converge in the 
transport plane of sheet 2, and contiguous thereto, a transport section, where they run in 
parallel. In intake section 4a, 4b, grippers 20a, 20b pass underneath magnets 43a, 43b 
mounted above rails 6a, 6b, the magnets exerting a force of attraction on upper jaw 21 of each 
gripper, lifting it opposite the force of tension spring 26. Thus, when passing underneath 
magnets 43a, 43b, the grippers are in an open position. In this position, they approach the 
sheet to be transported, from the side, to the point where side edges 3 of the sheet engage 
between jaws 21, 22. Typically, the depth of engagement can amount to 5 to 10 mm. 

The separating device places sheet 2 with its front edge as viewed in the direction of transport, 
disposed more or less at the level of the rear ends of magnets 43a, 43b. At this location, 
grippers 20a, 20b leave the field of magnets 43a, 43b, so that their jaws close, grip side edges 
3 of sheet 2, and transport sheet 2 away from the illustrated position. 

Figure 4 depicts a pair of grippers 20a, 20b, at the moment when they close at the level of the 
front edge of sheet 2. 
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Two sensors 44a, 44b are flush-mounted transversely to the feed direction of sheet 2, spaced 
apart from one another in the surface of feeding table 41. These sensors detect the instant 
when they are crossed over by a sheet that is gripped by one of grippers 20a, 20b and carried 
away from the position shown in Figure 4. This detection makes it possible for control circuit 
30 to precisely determine the position of sheet 2 in relation to the printing press, 
independently of how the sheet had been gripped by grippers 20a, 20b. This is useful, since 
the position of the sheet in relation to a gripper can fluctuate to a certain extent from one feed 
operation to the next. The control on the basis of the detection results of sensors 44a, 44b 
makes it possible, on the one hand, to compensate for any skewing of sheet 2, in that the two 
grippers 20a, 20b holding sheet 2 are driven in slight variation, and, on the other hand, to 
synchronize the position of the front edge of sheet 2 precisely with the motion of printing 
cylinders 50,51. 

To guide a sheet through the printing press, it is sufficient, in principle, when the sheet is 
gripped at its front edge and pulled through the press. However, for a precise, balanced 
guidance of the sheet, it is desirable for it to be held at more than one location along its 
longitudinal edges. This can be easily done using the transport system according to the 
present invention, since the individual drive elements 10a, 10b are not coupled to one another 
and, in general, can be driven, independently of one another, by the individual drive stations 
8a, 8b. Control circuit 30 can drive the drive stations in such a way that, in each case, two 
successive grippers circulate at such a distance along guide rails 6a, 6b, that a first gripper 
receives a sheet to grip near its front edge, and a following gripper grips it at a location 
disposed further behind, preferably at the level of its rear edge. Applying a slightly greater 
driving force to the front gripper than to the gripper that follows enables the sheet to be 
conveyed through the printing press in a tautly stretched manner and under a substantially 
arbitrarily selectable initial tension. 

The feeding table of Figure 4 has a central bearing surface 45 and in each case, between 
bearing surface 45 and guide rails 6a, 6b, deep-set channels 46a, 46b for receiving lower jaws 
22 of grippers 20a, 20b during their feed motion. To prevent the side edges of one sheet 
having little inherent rigidity from hanging down into these channels 46a, 46b before they can 
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be gripped by grippers 20a, 20b, it is useful to provide air vents 47 at the base of these 
channels, in particular below magnets 43a, 43b, to release a metered air flow to hold the edges 
of sheet 2 at a level where they can be gripped by grippers 20a, 20b. 

In a cross-section along line VI-VI of Figure 4, Figure 6 shows a preferred arrangement of air 
vents 47 on an enlarged scale. Here, air vent 47 extends at an angle below bearing surface 45 
of feeding table 41 , and is open at a side wall 48 of channel 46a. An air flow emerging from 
the air vent in the direction of arrow 49 lifts side edge 3 of sheet 2 out of the position shown 
with a solid line into a position shown with a broken line, where it essentially comes into 
alignment with the part of sheet 2 resting on bearing surface 45. At the same time, the air flow 
exerts a tensile force in the lateral direction, on side edge 3, stretching the sheet transversely 
to its direction of transport. With this measure, even sheets 2 having little intrinsic rigidity can 
be securely gripped by grippers 20a, 20b, without the danger of side edge 3 colliding with 
lower jaw 22 of a gripper and buckling in the process. 

Figure 7 depicts a second variant of a gripper. Parts which correspond to those of the gripper 
of Figure 3 bear the same reference numerals and are not described again. Instead of a tension 
spring, a compression spring 28 is provided, which is arranged between arm 27 and an 
extension prolongation of upper jaw 21. A force 29 acting from above on the extension 
prolongation allows the gripper to open. A gripper of this kind can be used, for example, in a 
transport system having a feeder similar to that of Figures 4 and 5, magnets 43a, 43b being 
replaced by pressure profiles underneath which the extension prolongation slides along and 
which press down the extension prolongation, while the gripper moves from the side toward 
the side edges of a sheet to be gripped. 

Provision is made in each case at the distributor of the sheet transport system at guide rails 6a, 
6b for an outlet region, which is designed analogously to the intake region 4a, 4b. There, other 
magnets or pressure profiles are provided for opening the grippers and for releasing the 
printed sheet on a deposit pile. The opened grippers 20a, 20b move away from one another on 
the rails 6a, 6b, which diverge in the outlet section, and are transported back to intake region 
4a and 4b, respectively. 
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Patent Claims 

1 . Sheet transport system for a rotary printing press comprising rails (6a, 6b) configured on 
both sides of a sheet transport path, driven grippers (20a, 20b) being guided on the rails 
(6a, 6b) for pulling a sheet (2) to be conveyed in a direction of transport, 
characterized in 

that the grippers (20a, 20b) engage the side edges of the sheet (2) near the front end. 

2. Sheet transport system as recited in claim 1 , 
characterized in 

that the rails (6a, 6b) run along at least one nip between two cylinders (50, 51) of the 
rotary printing press. 

3. Sheet transport system as recited in claim 2, 
characterized in 

that the rails (6a, 6b) run continuously between a feeder and a delivery device of the rotary 
printing press. 

4. Sheet transport system as recited in one of the preceding claims, 
characterized by 

an electronic control circuit (30) for synchronizing the motion of the grippers with the 
rotation of the cylinders (50, 51) . 

5. Sheet transport system as recited in claim 4, 
characterized in 

that the control circuit (30) synchronizes the motion of the grippers (20a, 20b) which are 
mounted on different rails (6a, 6b) and hold a same sheet (2). 

6. Sheet transport system as recited in one of the preceding claims 1, 
characterized by 

at least one pair of trailing grippers (20a, 20b) guided on the rails (6a, 6b) to grip a trailing 
end of the sheet (2). 
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7. Sheet transport system as recited in one of the preceding claims, 
characterized in 

that the trailing pair of grippers (20a, 20b) is braked. 

8. Sheet transport system as recited in one of the preceding claims, 
characterized in 

that the grippers (20a, 20b) each include two clamping jaws (21, 22), and further 
comprising magnets (43a, 43b) arranged at at least one of an intake area (4a, 4b) and an 
outlet area of the rails (6a, 6b) for opening the clamping jaws (21, 22) by magnetic force. 

9. Sheet transport system as recited in claim 8, 
characterized in 

that the clamping jaws (21, 22) are forced together by a spring element (26). 

10. Sheet transport system as recited in one of the preceding claims, 
characterized in 

that the rails (6a, 6b) diverge at at least one of their intake area (4a, 4b) and their outlet 
area transversely to the feed direction, in a plane of the sheet (2) to be transported. 

1 1 . Sheet transport system as recited in one of the preceding claims, 
characterized in 

that the grippers (20a, 20b) hold the sheet (2) in an area of the sheet (2) that extends 
beyond the width of the cylinders (50, 51) of the rotary printing press. 
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Beschreibung 

Die vorliegende Erfindung betrifft ein Bogentrans- 
portsystem fur eine Rotationsdruckmaschine mit bei- 
derseits eines Bogentransportweges angeordneten 
Schienen, an denen angetriebene Greifer zum Ziehen 
eines zu transportierenden Bogens in Transportrich- 
tung gefuhrt sind. 

Aus DE 4 302 125 Al ist ein Bogentransportsystem 
bekannt, bei dem Bogengreifer die Seitenkanten ei- 
nes fertig bedruckten Bogens an einem in Trans- 
portrichtung hinteren Bereich des Bogens angreifen. 
Diese seitlichen Greifer dienen in Zusammenwirkung 
mit auf einer Greif erbrucke angeordneten, eine in 
Transportrichtung des Bogens vordere Kante halten- 
den Greifern dazu, ein Flat tern des Bogens und da- 
mit eine Kollision des Bogens mit Teilen der Druck- 
maschine und ein mogliches Verwischen der frisch 
darauf gedruckten Farbe zu verhindern. Diese seit- 
lichen Bogengreifer haben keine eigene Antriebs- 
funktion. Vielmehr mussen sie eine Kraft entgegen 
der Transportrichtung auf den Bogen ausuben, urn zu 
gewahrleisten, daS dieser straff gehalten wird. 

Da die seitlichen Bogengreifer dieses bekannten 
Transport systems speziell zum Schutz von fertig be- 
druckten Bogen dienen, besteht keine Veranlassung, 
ihre Anwendung in einem Bogentransportsystem an an- 
derer Stelle als in Transportrichtung hinter dem 
Druckwerk in Erwagung zu ziehen. 
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Aus DE-OS 2 501 963 ist ein weiteres Bogentrans- 
portsystem fur eine Rotationsdruckmaschine bekannt, 
mit beiderseits eines Bogentransportweges angeord- 
neten Schienen, an denen eine Traverse mit daran 
montierten Greifern zum Greifen einer in Trans- 
portrichtung vorderen Kante eines zu bedruckenden 
Bogens montiert ist. Diese Traverse zieht mit Hilfe 
der daran montierten Greifer einen zu bedruckenden 
Bogen durch einen Spalt zwischen einem Druckzylin- 
der und einem Gummituchzylinder . Beide Zylinder 
weisen an ihrer Umf angsf lache einen kanalartigen 
Ausschnitt auf, der dimensioniert ist, urn die Tra- 
verse mit den daran montierten Greifern bei ihrer 
Bewegung durch den Spalt aufzunehmen. 

Bei diesem bekannten Transportsystem ist eine ge- 
naue Synchronisation der Bewegung der Zylinder und 
der Traverse von hochster Bedeutung. Ein Synchroni- 
sationsfehler kann dazu fuhren, daB Traverse und 
Zylinder in einer Stellung der Zylinder aufeinan- 
dertreffen, in der die Traverse nicht oder nicht 
vollstandig in die Kanale eingreifen kann. In einem 
solchen Fall wird die Traverse eingeklemmt, was zu 
erheblichen Schaden sowohl an der Traverse als auch 
an den Zylindern sowie eventuell deren Halterungen 
und Antriebseinrichtungen fiihren kann. 

Eine rein elektronische Synchronisation der Bewe- 
gung des Transportsystems und der Zylinder kann die 
Gefahr von solchen Kollisionen nicht mit mit hin- 
reichender Sicherheit ausschliefcen. Eine ausrei- 
chende Betriebssicherheit ist nur durch eine mecha- 
nische Zwangskopplung der ineinander eintauchenden 
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Teile, zum Beispiel mit Hilfe eines Zahnradzuges 
und/oder einer Konigswelle, erreichbar. 

Ein weiterer Nachteil des Bogentransports mit Hilfe 
einer in den Spalt zwischen Gununituchzylinder und 
Druckzylinder eintauchenden Traverse sind die 
Schwingungen, zu denen eine Druckmaschine durch die 
Rotation der Zylinder angeregt wird. Wahrend des 
Farbiibertrags auf einen zu bedruckenden Bogen wer- 
den Gummituch- und Druckzylinder auf einanderge- 
preSt; wenn sich die Kanale gegenuberliegen, ent- 
fallt diese Pressung. Dies fuhrt zu einer dynami- 
schen Schwingungsanregung der Druckmaschine. Da die 
Eigenf requenzen von Druckmaschinen oft im Bereich 
ihrer Hochstdrehzahlen liegen, begrenzt gerade die- 
se starke Schwingungsanregung eine weitere Produk- 
tivitatssteigerung . 

Diese Schwingungsanregung hat ferner zur Folge, daS 
die AnpreEkrafte zwischen Druckzylinder und Gum- 
mi tuchzylinder begrenzt sind, Dadurch sind die Mog- 
lichkeiten, zum Beispiel Pragestempel zu verwenden, 
begrenzt . 

Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist, ein Bogen- 
transport system fur eine Druckmaschine anzugeben, 
die mit einem hohen MaS an Betriebssicherheit , mit 
hohem Druck und hoher Geschwindigkeit betrieben 
werden kann. Dies wird bei einem Bogentransport sy- 
stem mit beiderseits eines Bogentransportweges an- 
geordneten Schienen, in denen angetriebene Greifer 
zum Ziehen eines zu transport ierenden Bogens in. 
Transportrichtung gefuhrt sind, wie aus DE-OS 2 501 
693 bekannt, dadurch erreicht, da£ die Greifer an 


-4- 


Seitenkanten des Bogens in der Nahe von dessen in 
Transportrichtung vorderem Ende angreifen. Diese 
MaSnahme erlaubt es, auf eine Traverse und daran 
montierte Greifer zum Ziehen des Bogens an seiner 
vorderen Kante vollstandig zu verzichten. Damit 
entfallt selbstverstandlich eine Kollisionsgef ahr 
zwischen der Traverse und den Zylindern. 

Gleichzeitig konnen die Kanale an Gummituchzylinder 
und Druckzylinder vollstandig entfallen oder auf 
das AusmaS reduziert werden, das zur Befestigung 
des Gummituchs beziehungsweise der Druckplatte an 
diesen Zylindern unverzichtbar ist. In jedem Fall 
fuhrt die Verkleinerung der Kanale zu einer Vermin- 
derung der Schwingungsanregung und erlaubt somit 
hohere Drehzahlen und damit eine hohere Produktivi- 
tat der Druckmaschine. 

Ein solches Bogentransportsystem kann durchgehend 
zwischen einem Anleger und einem Ausleger der Rota- 
tionsdruckmas chine verlaufen. Eine Ubergabe eines 
zu bedruckenden Bogens zwischen verschiedenen Grei- 
fereinrichtungen im Laufe des Transports des Bogens 
durch die Druckmaschine entfallt. Damit sind auch 
Positionierungsfehler des Drucks infolge von Feh- 
lern bei der Ubergabe des Bogens zwischen verschie- 
denen Greifeinrichtungen ausgeschlossen. 

Da die Kollisionsgef ahr zwischen Greifern und Zy- 
lindern der Druckmaschine ausgeschlossen ist, ist 
eine elektronische Steuerschaltung als einziges 
Mittel zum Synchronisieren der Bewegung der Greifer 
mit der Bewegung der Zylinder ausreichend. 


-5- 


Da die Traverse zur Kopplung von einen gleichen Bo- 
gen haltenden Greifern entfallt, kann die Steuer- 
schaltung zweckmafcigerweise auch zur Synchronisie- 
rung dieser Greifer eingesetzt werden. 

Ein weiteres Greiferpaar kann an den Schienen zum 
Greifen eines nacheilenden Endes eines Bogens ge- 
fuhrt sein. Dieses Greiferpaar ist vorzugsweise ge- 
bremst, um den gehaltenen Bogen fest gespannt zu 
halt en. 

Die Greifer des Bogentransport systems umfassen vor- 
zugsweise jeweils zwei Klemmbacken, wobei an in 
Transportrichtung entgegengesetzten Enden der 
Schienen jeweils Magnete zum Offnen der Klemmbacken 
durch Magnetkraft angeordnet sind, so daS diese ei- 
nen zu bedruckenden Bogen an einem Aufnehmer ein- 
klemmen und an einem Ausleger wieder abgeben kon- 
nen. Die Klemmbacken konnen in einfacher Weise 
durch ein Federelement zusammengedruckt sein. 

Fur eine einfache Aufnahme und Abgabe der B6gen ist 
es zweckmaSig, daS die Schienen an ihren Enden quer 
zur Transportrichtung in der Ebene des transpor- 
tierten Bogens divergieren. 

Weitere Merkmale und Vorteile der Erfindung ergeben 
sich aus der nachf olgenden Beschreibung von Ausfuh- 
rungsbeispielen mit Bezug auf die Figuren. 

Es zeigen: 

Figur 1 einen stark schematisierten Schnitt 

durch einen Teil einer Druckmaschi- 


-6- 


ne mit einem erf indungsgemaSen Bo- 
gentransport system; 

Figur 2 eine Draufsicht auf das Transport - 

system mit einem zwischen zwei 
Greifern gefuhrten Bogen ; 

Figur 3 eine Seitenansicht eines Greifers 

in einer ersten Ausgestaltung; 

Figur 4 eine schematische Draufsicht auf 

den Anlegerbereich einer Druckma- 
schine mit einem erf indungsgerrictfcen 
Bogentransport system; 

Figur 5 einen Schnitt durch den Anleger aus 

Figur 4 entlang der Linie V-V; und 

Figur 6 ein Detail des Anlegers aus Figur 4 

im Schnitt entlang der Linie VI-VI; 

Figur 7 eine Seitenansicht eines Greifers 

gemaS einer zweiten Variante . 


Bei dem in Figur 1 schematisch dargestellten Druck- 
werk einer Rotationsbogendruckmaschine stellen die 
Zylinder 50,51 einen Druckzylinder beziehungsweise 
einen Gummituchzylinder dar, zwischen denen ein zu 
bedruckender Bogen gefuhrt wird. Ein Bogentrans- 
portsystem 1 umfaSt zwei senkrecht zur Zeich- 
nungsebene hintereinander liegende Fuhrungsschienen 
6a, 6b, in denen aus einzelnen Kettengliedern aus 
magnetisierbarem Material aufgebaute Vortriebsele- 
mente 10 gefuhrt und durch oberhalb und unterhalb 
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der Fuhrungsschienen 6a, 6b angeordnete Antriebssta- 
tionen 8 angetrieben werden. Die Antriebsstationen 
8 umfassen jeweils elektromagnetische Spulen, die 
von einer Steuerschaltung 3 0 selektiv erregt wer- 
den, urn die Vorwartsbewegung der einzelnen Vor- 
triebselemente 10 in jeder Schiene 6a, 6b zu regeln. 

Figur 2 zeigt das Bogentransportsystem in einer de- 
taillierteren Darstellung. Sie entspricht einem 
Teilschnitt durch den oberen der zwei Zylinder 50 
entlang der Linie II- II in Figur 1 beziehungsweise 
einer Draufsicht auf den unteren Zylinder 51 mit 
einem daruber gef uhrten Bogen 2 . 

Das Bogentransportsystem 1 umfaSt zwei Fuhrungs- 
schienen 6a, 6b, die sich in der Figur rechts und 
links von den Zylindern 50,51 erstrecken. Komponen- 
ten, die in beiden Fuhrungsschienen vorkommen, wer- 
den im folgenden mit dem Buchstaben a beziehungs- 
weise b unterschieden, je nachdem, ob sie zur rech- 
ten oder zur linken Schiene gehoren. 

Innerhalb der im Schnitt dargestellten Schiene 6a 
beziehungsweise 6b sind die Vortriebselemente 10a 
beziehungsweise 10b gefuhrt, die jeweils aus einer 
Mehrzahl von urn eine zur Zeichnungsebene senkrechte 
Achse drehbare Gelenke 24a, 24b verbundenen Ketten- 
gliedern 12a, 12b sind. Die Lange der Vortriebsele- 
mente 10a, 10b ist so gewahlt, daS jedes Vortriebse- 
lement immer der Magnetkraft wenigtens einer der in 
gleichmaSigen Abstanden an den Schienen angeordne- 
ten Antriebsstationen 8a, 8b ausgesetzt ist. Jeweils 
eines der Kettenglieder 12a, 12b jedes Vortriebsele- 
ments tragt einen Greifer 20a, 20b, der durch einen 
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Langsschlitz 7 (siehe Figur 5) der Fuhrungsschiene 
6a beziehungsweise 6b in den Zwischenraum zwischen 
den zwei Schienen eingreift. Die Greifer 20a, 20b 
halten den Bogen 2 jeweils an einer Langskante in 
der Nahe seiner in Transportrichtung vorderen Quer- 
kante. Die Breite des Bogens 2 ist geringfugig gro- 
wer als die aktive Breite der Zylinder 50,51, und 
die Greifer 20a, 20b halten den Bogen 2 an einem in 
Richtung der Fuhrungsschienen 6a beziehungsweise 6b 
uber die Breite der Zylinder 50,51 hinausreichenden 
Bereich des Bogens. Auf diese Weise ist ausge- 
schlossen, da£ die Greifer 20a, 20b mit den Oberfla- 
chen der Zylinder 50,51 in Kontakt kommen. Falls 
ein Fehler bei der elektronischen Synchronisierung 
der Bewegungen der Vortriebselemente 10a, 10b und 
der Zylinder 50,51 durch die Steuerschaltung 30 
auftritt, kann dies allenfalls dazu fuhren, daS das 
von den Zylindern zu druckende Bild auf dem Bogen 2 
fehlerhaft positioniert wird, es besteht aber kei- 
nerlei Gefahr einer Beschadigung . Eine mechanische 
Kopplung der Greifer 20a, 20b, wie etwa durch die 
aus DE 2 501 963 bekannte Traverse, ist nicht vor- 
gesehen. Die fur eine gerade Fuhrung des Bogens 2 
erforderliche Synchronisation der Bewegungen der 
Vortriebselemente 10a, 10b erfolgt dadurch, dafc die 
Steuerschaltung 3 0 einander gegeniiberliegende An- 
triebsstationen 8a beziehungsweise 8b der zwei 
Schienen jeweils in gleicher Weise ansteuert. Auch 
hier kann auf eine mechanische Zwangskopplung der 
zwei Greifer 20a, 20b verzichtet werden, ohne daS 
dies zu einer EinbuSe an Betriebssicherheit des 
Transportsystems beziehungsweise einer mit dem 
Transportsystem ausgestatteten Druckmas chine fuhrt, 
denn eventuelle Mantjel in der Synchronit^t der Be- 
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wegung von zwei einen gleichen Bogen haltenden 
Greifern konnen beim erf indungsgemafien Transportsy- 
stem allenfalls dazu fiihren, dafi der zu transpor- 
tierende Bogen reiSt, nicht aber zu einem Verkanten 
des Transport systems und damit auch nicht zu einer 
mechanischen Beschadigung von diesem oder von ande- 
ren Teilen der Druckmaschine . 

Figur 3 zeigt einen Ansicht des Greifers 20b aus 
Figur 2, gesehen aus der Richtung des Pfeils III in 
Figur 2. Der Greifer ist in Art einer Zange ausge- 
bildet, mit zwei Backen 21,22, die in einem Gelenk 
2 5 miteinander verbunden sind und an ihren einander 
zugewandten Innenseiten Haltekorper 23 tragen, de- 
ren Material im Kontakt mit dem Material des Bogens 
einen hohen Reibungskoef f izienten aufweist. Die 
zwei Backen 21,22 werden im in der Figur gezeigten 
normalen Transportzustand des Greifers von einer 
Zugfeder 26 gegeneinander gedruckt gehalten. Ein 
Arm 27 dient zur Befestigung des Greifers in einem 
der Glieder 12a # 12b des Vortriebselements 10. Der 
uber das Gelenk 25 gegen den Arm 27 schwenkbare 
obere Backen 21 des Greifers besteht wenigstens zum 
Teil wie die Kettenglieder 12a, 12b aus einem magne- 
tischen, vorzugsweise weichmagnetischen Material. 

Figur 4 zeigt eine Draufsicht auf einen Anlegerbe- 
reich des erf indungsgemaSen Bogentransportsystems . 
Der gleiche Anlegerbereich ist in Figur 5 im 
Schnitt entlang der Linie V-V aus Figur 4 gezeigt. 
Ein Bogenstapel 4 0 ist an der Auf nahmekante eines 
Anlegertisches 41 angeordnet und auf einer solchen 
Hohe gehalten, dafi jeweils der oberste Bogen 2 des 
Stapels von einer (nicht dargestellten) Vereinze- 
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lungsvorrichtung auf den Anlegertisch 41 in die in 
den Figuren 4 und 5 gezeigte Stellung geschoben 
we r den kann. 

Die Fuhrungs schienen 6a, 6b bilden jeweils einen ge- 
schlossenen Kreis, in dem die Greifer 20a, 20b paar- 
weise synchron in Richtung der Pfeile 42 umlaufen. 
Der Kreis umfaSt einen Einlafcabschnitt 4a, 4b in der 
Umgebung der Aufnahmekante des Anlegertisches 41, 
in dem die Schienen 6a, 6b in der Transportebene des 
Bogens 2 aufeinander zulaufen, und einen daran an- 
schliefienden Transportabschnitt , wo sie parallel 
verlaufen. Im EinlaSabschnitt 4a, 4b laufen die 
Greifer 20a, 20b unter oberhalb der Schienen 6a, 6b 
montierten Magneten 43a, 43b durch, die eine Anzie- 
hungskraft auf den oberen Backen 21 jedes Greifers 
ausuben und ihn so entgegen der Kraft der Zugfeder 
26 anheben. Die Greifer befinden sich somit, wah- 
rend sie unter den Magneten 43a, 43b durchlaufen, in 
einer offenen Stellung. In dieser Stellung nahern 
sie sich dem zu transport ierenden Bogen von der 
Seite her so weit, bis die Seitenkanten 3 des Bo- 
gens zwischen die Backen 21,22 eingreifen. Die Tie- 
fe des Eingriffs kann typischerweise 5 bis 10 mm 
betragen. 

Der Bogen 2 ist durch die Vereinzelungseinrichtung 
so plaziert, daS seine in Transportrichtung vordere 
Kante etwa in Hohe der in Transportrichtung hinte- 
ren Enden der Magnete 43a, 43b liegt. An dieser 
Stelle verlassen die Greifer 20a, 20b das Feld der 
Magnete 43a, 43b, so daS sich ihre Backen schlieSen, 
die Seitenkanten 3 des Bogens 2 fassen und den Bo- 
gen 2 aus der gezeigten Position abtransportieren. 
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Figur 4 zeigt ein Paar von Greifern 20a, 20b, in dem 
Moment, wo sie sich in Hohe der Vorderkante des Bo- 
gens 2 schliefcen. 

Zwei Sensoren 44a, 44b sind quer zur Transportrich- 
tung des Bogens 2 voneinander beabstandet in der 
Oberflache des Anlegertischs 41 eingelassen. Diese 
Sensoren erfassen den Zeitpunkt, an dem sie von ei- 
nem von den Greifern 20a, 20b erfaSten und aus der 
in Figur 4 gezeigten Stellung abtransportierten Bo- 
gen uberquert werden. Diese Erfassung erlaubt es 
der Steuerschaltung 30, die Position des Bogens 2 
relativ zu der Druckmas chine exakt zu erfassen, un- 
abhangig davon, wie der Bogen von den Greifern 
20a, 20b erfaSt worden ist. Dies ist zweckmaSig, da 
die Lage des Bogens in Bezug zu einem Greifer von 
einem Transportvorgang zum nachsten in gewissem Urn- 
fang schwanken kann. Die Steuerung anhand der Er- 
fassungsergebnisse der Sensoren 44a, 44b erlaubt es 
zum einen, eventuelle Schragstellungen des Bogens 2 
auszugleichen, indem die zwei den Bogen 2 haltenden 
Greifer 20a # 20b geringfugig unterschiedlich ange- 
trieben werden, und zum anderen die Position der 
Vorderkante des Bogens 2 exakt mit der Bewegung der 
Druckzylinder 50,51 zu synchronisieren. 

Urn einen Bogen durch die Druckmaschine zu fuhren, 
ist es grundsatzlich ausreichend, wenn dieser an 
seiner vorderen Kante erfaSt und durch die Maschine 
gezogen wird. Fur eine exakte, schlagfreie Fuhrung 
des Bogens ist es aber wunschenswert , wenn dieser 
an mehr als einer S telle entlang seiner Langskanten 
gehalten ist. Dies ist mit dem erf indungsgemafien 
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Transport system ohne wei teres moglich, da die ein- 
zelnen Vortriebselemente 10a, 10b nicht miteinander 
gekoppelt sind und durch die einzelnen Antriebssta- 
tionen 8a # 8b grundsatzlich unabhSngig voneinander 
antreibbar sind. Die Steuerschaltung 3 0 kann die 
Antriebsstationen derart ansteuern, daS jeweils 
zwei aufeinanderfolgende Greifer in einem solchen 
Abstand entlang der Fuhrungsschienen 6a, 6b zirku- 
lieren, daS ein erster Greifer einen Bogen in der 
Nahe von dessen vorderer Kante und ein nachfolgen- 
der Greifer ihn an einer weiter hinten liegenden 
Stelle vorzugsweise in Hohe seiner hinteren Kante 
zu fassen bekommt . Indem nun jeweils der vordere 
Greifer mit einer starkeren Antriebskraf t beauf- 
schlagt wird als der nachf olgende, kann der Bogen 
unter einer weitgehend willkurlich wahlbaren Vor- 
spannung straff gespannt durch die Druckmaschine 
transportiert werden. 

Der Anlegertisch aus Figur 4 hat eine zentrale Auf- 
lageflache 45 und zwischen der Auf lagef lache 45 und 
den Fuhrungsschienen 6a, 6b jeweils eingetiefte Ka- 
nale 46a, 46b, die dazu dienen, die unteren Backen 
22 der Greifer 20a, 20B im Laufe ihrer Transportbe- 
wegung aufzunehmen. Urn zu verhindern, daS die Sei- 
tenrander eines Bogens mit geringer Eigensteife in 
diese Kanale 46a, 46b herabhangen, bevor sie von 
Greifern 20a, 20b erfafct werden konnen, kann es 
zweckmaSig sein, am Boden dieser Kanale, insbeson- 
dere unterhalb der Magnete 43a, 43b, Dusen 47 vorzu- 
sehen, die einen dosierten Luftstrom abgeben, der 
die Rander des Bogens 2 auf einem Niveau halt, in 
dem sie von den Greifern 20a, 20b erfafct werden kon- 
nen. 


- 13- 


Figur 6 zeigt in einem Querschnitt entlang der Li- 
nie VI -VI aus Figur 4 eine bevorzugte Anordnung der 
Dusen 47 in vergrofcertem MaSstab. Die Duse 47 er- 
streckt sich'hier schrag unterhalb der Auflagefla- 
che 45 des Anlegertischs 41 und ist an einer Sei- 
tenwand 4 8 des Kanals 46a of fen. Ein aus der Duse 
austretender Luftstrom in Richtung des Pfeils 49 
hebt die Seitenkante 3 des Bogens 2 aus der durch- 
gezogen dargestellten Stellung in eine gestrichelt 
dargestellte Stellung, in der sie im wesentlich mit 
dem auf der Auf lagef lSche 4 5 ruhenden Teil des Bo- 
gens 2 fluchtet. Gleichzeitig iibt der Luftstrom ei- 
ne Zugkraft in seitlicher Richtung auf die Seiten- 
kante 3 aus, die den Bogen quer zu seiner Trans - 
portrichtung streckt. Diese MaSnahme erlaubt auch 
bei Bogen 2 mit geringer Eigensteife eine sichere 
Erfassung durch die Greifer 20a,20b # ohne eine Ge- 
fahr, daS die Seitenkante 3 mit dem unteren Backen 
22 eines Greifers zusammenstSSt und dadurch ge- 
staucht wird. 

Figur 7 zeigt eine zweite Variante eines Greifers. 
Teile, die den des Greifers aus Figur 3 entspre- 
chen, tragen die gleichen Bezugszeichen und werden 
nicht erneut beschrieben. Anstelle einer Zugfeder 
ist eine Druckfeder 28 vorgesehen, die zwischen dem 
Arm 27 und einem Fortsatz des oberen Backens 21 an- 
geordnet ist. Durch eine auf den Fortsatz von oben 
wirkende Kraft 29 lafit sich der Greifer offnen. Ein 
solcher Greifer kann zum Beispiel in einem Trans- 
portsystem mit einem Anleger ahnlich dem aus Figur 
4 und 5 eingesetzt werden, wobei die Magnete 
43a, 43b durch Druckprofile ersetzt sind, unter de- 
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nen der Fortsatz entlanggleitet und die den Fort- 
sat z herabdrucken, wahrend der Greifer sich von der 
Seite her auf die Seitenkanten eines zu greifenden 
Bogens zubewegt . 

Am Ableger des Bogentransportsystems ist an den 
Fuhrungsschienen 6a, 6b jeweils ein AuslaSbereich 
vorgesehen, der analog zum Einlafcbereich 4a, 4b aus- 
gebildet ist. Es sind dort weitere Magnete bezie- 
hungsweise Druckprofile zum Offnen der Greifer und 
zum Freigeben des bedruckten Bogens auf einem Abla- 
gestapel vorgesehen. Die geoffneten Greifer 20a, 20b 
bewegen sich an den im AuslaSabschnitt divergenten 
Schienen 6a, 6b voneinander fort und werden zum Ein- 
lafibereich 4a beziehungsweise 4b zuruckgef ordert . 
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Anspruche 

1. Bogentransportsystem fur eine Rotationsdruckma- 
schine mit beiderseits eines Bogentransportweges 
angeordneten Schienen (6a, 6b), an denen angetriebe- 
ne Greifer (20a, 20b) zum Ziehen eines zu transpor- 
tierenden Bogens (2) in Transportrichtung gefuhrt 
sind, dadurch gekennzeichnet, da£ die Greifer 
(20a, 20b) an Seitenkanten (3) des Bogens (2) in der 
Nahe von dessen in Transportrichtung vorderem Ende 
angreif en. 

2. Bogentransportsystem nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, daS die Schienen (6a, 6b) entlang 
wenigstens eines Spalts zwischen zwei Zylindern 
(50,51) der Rotationsdruckmaschine verlaufen. 

3. Bogentransportsystem nach Anspruch 2, dadurch 
gekennzeichnet, daS die Schienen (6a, 6b) durchge- 
hend zwischen einem Anleger und einem Ausleger der 
Rotationsdruckmaschine verlaufen. 

4 . Bogentransportsystem nach einem der vorhergehen- 
den Anspruche, gekennzeichnet durch eine elektroni- 
sche Steuerschaltung (30) zum Synchronisieren der 
Bewegung der Greifer (20a, 20b) mit der Drehung der 
Zylinder (50, 51) . 
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5. Bogentransportsystem nach Anspruch 4, dadurch 
gekennzeichnet, daS die Steuerschaltung (30) die 
Bewegung von an verschiedenen Schienen (6a, 6b) mon- 
tierten, einen gleichen Bogen (2) haltenden Grei- 
fern (20a, 20b) synchronisiert . 

6. Bogentransportsystem nach einem der vorhergehen- 
den Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daS an den 
Schienen (6a f 6b) wenigstens ein Paar von nacheilen- 
den Greifern (20a, 20b) zum Greifen eines nacheilen- 
den Endes eines Bogens (2) gefuhrt ist. 

7. Bogentransportsystem nach Anspruch 6, dadurch 
gekennzeichnet, daS das nacheilende Greiferpaar 
(20a, 20b) gebremst ist, 

8. Bogentransportsystem nach einem der vorhergehen- 
den Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daS die 
Greifer (20a, 20b) jeweils zwei Klemmbacken (21,22) 
umfassen, und daS an einem EinlaSbereich (4a, 4b) 
und/oder einem AuslaSbereich der Schienen (6a, 6b) 
jeweils Magnete (43a, 43b) zum Offnen der Klemmbak- 
ken (21,22) durch Magnetkraft angeordnet sind. 

9. Bogentransportsystem nach Anspruch 8, dadurch 
gekennzeichnet, daS die Klemmbacken (21,22) durch 
ein Federelement (26) zusammengedruckt werden. 

10. Bogentransportsystem nach einem der vorherge- 
henden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daS die 
Schienen (6a, 6b) an ihrem EinlaSbereich (4a, 4b) 
und/oder AuslaSbereich quer zur Transportrichtung 
in der Ebene des transport ierten Bogens (2) diver- 
gieren. 


1 1 . Bogentransportsystem nach einem der vorherge- 
henden Ansprviche, dadurch gekennzeichnet , daB die 

Greifer (20a, 20b) den Bogen (2) in einem uber die 
Breite der Zylinder (50,51) der Rotationsdruckma- 
schine hinausreichenden Bereich des Bogens (2) hal- 
ten. 
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Zusammenf assung 

Ein Bogentransportsystem fur eine Rotationsdruckma- 
schine hat beiderseits eines Bogentransportweges 
angeordnete Schienen (6a, 6b) , an denen angetriebene 
Greifer (20a, 20b) einen zu transportierenden Bogen 
(2) in der Nahe von dessen in Transportrichtung 
vorderen Ende an seinen Seitenkanten greifen und 
durch die Rotationsdruckmaschine ziehen. 

Figur 4 
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